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Streszczenie

Dokonano przegl¹du rozwi¹zañ konstrukcyjnych stosowanych w zgrabiarkach podbieraczowo-przenoœnikowych. Ponadto
przeanalizowano istotne parametry konstrukcyjne i eksploatacyjne charakteryzuj¹ce te maszyny.
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Wstêp

Analiza konstrukcji zgrabiarek

Do zgrabiania siana lub podsuszonej zielonki stosuje siê
maszyny specjalistyczne, czyli zgrabiarki lub uniwersalne -
przetrz¹saczo-zgrabiarki [8, 9, 14]. Wœród tych pierwszych
najwiêksze zastosowanie w praktyce znalaz³y zgrabiarki
karuzelowe. Maszyny te wystêpuj¹ jako jedno- i wielo-
sekcyjne. Najwiêksze z nich wyposa¿one s¹ w 6 zespo³ów
roboczych pracuj¹cych w uk³adzie symetrycznym - po trzy
z ka¿dej strony [8]. Du¿y zakres dostêpnych szerokoœci robo-
czych poszczególnych modeli oferowanych przez
producentów zgrabiarek u³atwia precyzyjne dobranie
odpowiedniej maszyny do posiadanego area³u u¿ytków
zielonych. Jednak z zasady pracy tych maszyn, gdzie materia³
roœlinny jest przemieszczany bezpoœrednio po œciernisku
wynika, ¿e przy zgrabianiu roœlin z delikatnymi czêœciami,
a zw³aszcza motylkowatych, mog¹ wystêpowaæ starty
przekraczaj¹ce dopuszczalne 3% [4, 7]. Alternatywnym roz-
wi¹zaniem s¹ maszyny, w których roœliny s¹ podbierane i trans-
portowane przez zespo³y robocze wewn¹trz maszyny i wy-
rzucane na bok formuj¹c wa³ek, jak to realizuj¹ zgrabiarki
podbieraczowo-przenoœnikowe [2]. Zainteresowanie tego typu
maszynami ma miejsce od dawna, o czym œwiadczy pierwszy
patent z 1956 roku [3]. W 1993 roku opatentowano zgrabiarkê
z oryginalnym napêdem hydraulicznym zespo³ów roboczych
[10]. Pozosta³e z cytowanych patentów [5, 6, 12] dotycz¹
nowatorskich rozwi¹zañ z kilku ostatnich lat i dotycz¹
konstrukcji zespo³ów roboczych, czy te¿ po³¹czenia z ci¹gni-
kiem [1, 12]. Podobne rozwi¹zania konstrukcyjne maszyn
wykorzystywano równie¿ w badaniach nad odwracaniem
pokosów skoszonej zielonki [13]. W praktyce jednak
najwiêksze zastosowanie znalaz³y one jako zgrabiarki
szczególnie przydatne do zgrabiania roœlin motylkowatych.
Maszyny te s¹ produkowane i oferowane przez wiele firm,
zatem celowe wydaje siê przedstawienie elementów ich
budowy oraz parametrów konstrukcyjnych i eksploatacyjnych.

Podstawowe zespo³y robocze zgrabiarek to podbieraj¹cy
i transportuj¹cy materia³ roœlinny, a ponadto uk³ad napêdowy,
jezdny oraz elementy ³¹czenia z ci¹gnikiem. W zgrabiarkach
tych stosuje siê dwa rodzaje zespo³ów podbieraj¹cych: kla-
syczny i specjalny. Pierwszy z nich to podbieracz palcowy
sterowany mechanizmem krzywkowym - identyczny jak
w wielu innych maszynach, tj. prasach, przyczepach zbieraj¹-
cych i adapterach sieczkarñ polowych. Natomiast drugi typ ze-
spo³u podbieraj¹cego stanowi taœma z przykrêconymi do niej
odpowiednio wyprofilowanymi palcami, rozci¹gniêta na
dwóch obrotowych bêbnach, z których jeden jest napêdzany
(rys. 1a). Dzia³anie tego zespo³u jest podobne do klasycznego, a
wiêc palce w skrajnych po³o¿eniach dolnym (rys. 1b) i górnym

(rys. 1c) przyjmuj¹ ustawienie zbli¿one do pionowego.
Ponadto nad podbieraczami zamontowane s¹ dodatkowe
elementy: palce sprê¿yste, listwy lub rolki dociskaj¹ce, celem
których jest zapewnienie równomiernego i podawania bez strat
podebranego materia³u na przenoœnik taœmowy.

Zasadniczym elementem roboczym przenoœnika jest
elastyczna taœma opasuj¹ca dwa bêbny. Zazwyczaj taœmy
wykonane s¹ z gumy z tekstylnymi przek³adkami zwiêksza-
j¹cymi jej wytrzyma³oœæ. Dodatkowo na jej powierzchni
zamontowane s¹ poprzeczne listwy zgarniaj¹ce. Wymagane
napiêcie taœmy uzyskiwane jest najczêœciej przez zastosowanie
napinaczy œrubowych lub sprê¿ynowych.

W przenoœniku taœmowym firmy OXBO do napinania
taœmy zastosowano dodatkowy trzeci bêben oraz specjalne
listwy podtrzymuj¹ce (rys. 2). Za przenoœnikiem taœmowym
zamontowana jest os³ona o profilu ³ukowym, kieruj¹ca materia³
roœlinny na przenoœnik taœmowy [5].

Na ca³kowit¹ szerokoœæ robocz¹ zgrabiarki wp³ywa
zarówno szerokoœæ jednej sekcji, jak równie¿ ich liczba.
Przyk³adowo firma ROC produkuje zgrabiarki posiadaj¹ce od
1 do 4 sekcji roboczych. W obecnie produkowanych
zgrabiarkach do napêdu przenoœników taœmowych stosuje siê
silniki hydrauliczne, co pozwala w ³atwy sposób zmieniæ
kierunek ruchu przenoœnika [2, 10].

Dziêki temu operator ma mo¿liwoœæ wyboru formowania
wa³ka z dowolnej strony w zgrabiarce z jedn¹ sekcj¹ robocz¹, a
w przypadku zgrabiarek z kilkoma sekcjami, kierunek pracy
poszczególnych przenoœników mo¿e byæ dobrany dowolnie
w zale¿noœci od rodzaju zgrabianego materia³u roœlinnego
i wielkoœci plonu formuj¹c wa³ek o przekroju poprzecznym
i masie jednostkowej stosownie do przepustowoœci maszyn
zbieraj¹cych. W miarê potrzeby istnieje te¿ mo¿liwoœæ
wy³¹czenia skrajnych sekcji. Pod zespo³ami podbieraj¹cymi
maszyn jedno- i wielosekcyjnych umieszczone s¹ ko³a
podporowe lub p³ozy, które umo¿liwiaj¹ dok³adne kopiowanie
nierównoœci powierzchni pola. Ka¿dy z elementów podporo-
wych ma mo¿liwoœæ regulacji, co pozwala na zmianê odle-
g³oœci palców podbieraj¹cych od pod³o¿a.

Zgrabiarki podbieraczowo-przenoœnikowe przystosowane
s¹ do wspó³pracy z ci¹gnikiem, najczêœciej jako zaczepiane lub
pó³zawieszane. Typowym elementem maszyn zaczepianych
jest dyszel mocowany centralnie lub z boku [1, 12]. Natomiast
maszyny pó³zawieszane wyposa¿one s¹ w dodatkowe
elementy u³atwiaj¹ce ich sterowanie. Firma KUHN w zgra-
biarce MERGE MAXX 900 z trzema sekcjami roboczymi
zastosowa³a uk³ad ciêgie³ ³¹cz¹cych przód maszyny z dŸwi-
gniami tylnych kó³ podporowych, dziêki czemu ko³a wychylaj¹
siê zgodnie z kierunkiem ruchu agregatu u³atwiaj¹c w ten
sposób manewrowanie (rys. 3). Podobne rozwi¹zanie mo¿na
spotkaæ te¿ w zgrabiarkach firmy OXBO.

-
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Rys. 2. Przenoœnik taœmowy firmy OXBO: 1 - taœma, 2 - bêben
napêdzaj¹cy, 3 - listwy zgarniaj¹ce, 4 - bêben napinaj¹cy,
5 - silnik hydrauliczny, 6 - listwa podtrzymuj¹ca taœmê [2]
Fig. 2. Belt conveyor produced by OXBO company: 1 - belt,
2 - driving wheel, 3 - strikes, 4 - tightening wheel, 5 - hydraulic
engine, 6 - bar supporting conveyor [2]

Rys. 3. Pó³zawieszana zgrabiarka firmy KUHN, model MERGE
- MAXX 900 [2]
Fig. 3. Semi-mounted rake produced by KUHN company, model
MERGE - MAXX 900 [2]

Firma ROC zastosowa³a w zgrabiarce pó³zawieszanej
przegubowy ³¹cznik, którego konstrukcja zapewnia lepsz¹
zwrotnoœæ u³atwiaj¹c¹ manewrowanie agregatem (rys. 4).

a)

b) c)

Rys. 1. Zgrabiarka z przenoœnikami taœmowymi firmy H&S, model TWM12: a - widok maszyny, b - ustawienie palców w fazie
podbierania, c - ustawienie palców w fazie przekazania materia³u na poprzeczny przenoœnik taœmowy [2]
Fig 1. The rake with belt conveyors, model TWM12 produced by H&S company: a - general view of the machine, b - fingers set-up in
the picking-up phase, c - fingers set-up in the phase when material is transferred into lateral belt conveyor [2]

TECHNIKA ROLNICZA OGRODNICZA LEŒNA 4/201520



Rys. 4. Pó³zawieszana zgrabiarka firmy ROC - przegubowy
³¹cznik [2]
Fig. 4. Semi-mounted rake produced by ROC company -
articulated connector [2]

Do pozycji transportowej zgrabiarki mog¹ byæ sk³adane
hydraulicznie, np. modele firmy OXBO (rys. 5a). Alternatyw-
nym rozwi¹zaniem jest transport z wykorzystaniem kó³
podporowych jak w zgrabiarce H&S (rys. 5b).

Analiza parametrów technicznych zgrabiarek
podbieraczowo-prenoœnikowych

Podsumowanie

Z informacji charakteryzuj¹cych analizowane zgrabiarki
wynika, ¿e s¹ one wyposa¿one w podbieracze klasyczne lub
taœmowo-palcowe (tab. 1).

Spoœród rozpatrywanych 34 modeli dok³adnie po po³owie
stanowi¹ poszczególne rodzaje, przy czym, z wyj¹tkiem firmy
H&S, wszyscy producenci stosuj¹ jeden typ podbieracza.
Rozpatruj¹c liczbê sekcji, ³atwo zauwa¿yæ, ¿e dominuj¹
maszyny jednosekcyjne - 18 sztuk, nastêpnie trzysekcyjne - 8,
dwusekcyjne - 7 oraz czterosekcyjna - 1.

O szerokoœci roboczej maszyny, obok liczby sekcji,
decyduje szerokoœæ pojedynczej sekcji i tu zauwa¿alny jest
znacz¹cy zakres zmiennoœci. Przyk³adowo szerokoœæ maszyn
jednosekcyjnych mieœci siê w zakresie od 2,13 do 3,7 m,
dwusekcyjnych 4,52-7,36 m, trzysekcyjnych 7,60-10,60 m
i czterosekcyjnej - 10,8 m. Szerokoœæ robocza jedynej samo-
jezdnej zgrabiarki wynosi 12,12 m. Jak wynika z zestawienia
wszystkie niemal zgrabiarki przystosowane s¹ do wspó³pracy
z ci¹gnikiem, przy czym dominuj¹ zaczepiane - 20 szt., nastêp-
nie pó³zawieszane - 11 szt., zawieszane - 2. Zapotrzebowanie
mocy zawiera siê w zakresie od 37 do 110 kW, a maszyna
samojezdna ma zainstalowany silnik o mocy 184 kW.
Zgrabiarki te maj¹ ró¿n¹ masê w³asn¹. Podobnie analizowane
wyroby ró¿nych firm charakteryzuj¹ siê zró¿nicowanymi
wskaŸnikami jednostkowymi - mas¹ lub moc¹ w odniesieniu
do szerokoœci roboczej, co wynika z zastosowania ró¿nych
rozwi¹zañ konstrukcyjnych zespo³u podbieraj¹cego, uk³adu
napêdowego czy sposobu agregatowania z ci¹gnikiem
wspó³pracuj¹cym.

Z przeprowadzonego przegl¹du rozwi¹zañ konstruk-
cyjnych zgrabiarek podbieraczowo-przenoœnikowych wynika,
¿e konstrukcje zgrabiarek wyposa¿onych w podbieracze i prze-
noœniki taœmowe ró¿nych producentów charakteryzuj¹
zró¿nicowane rozwi¹zania konstrukcyjne zespo³ów robo-
czych, napêdu i wspó³pracy z ci¹gnikiem oraz ró¿ne wartoœci
parametrów konstrukcyjnych i eksploatacyjnych. Zró¿nico-
wana szerokoœæ pojedynczej sekcji oraz ich liczba wp³ywaj¹ na
du¿y zakres szerokoœci roboczych tych maszyn, co pozwala
dobraæ u¿ytkownikowi odpowiedni¹ maszynê stosownie do
w³asnych mo¿liwoœci wykorzystania. Zgrabiarki tego rodzaju
pomimo znacznie wiêkszej ceny w porównaniu z maszynami
innych typów, bêd¹ obecne na rynku ze wzglêdu na istotne
zalety zwi¹zane z mo¿liwoœci¹ zmniejszenia strat naj-

Rys. 5. Zgrabiarki w pozycji transportowej: a - OXBO model 334, b - H&S model TWM12 [2]
Fig. 5. Rakes in transport position: a - OXBO model 334, b - H&S model TWM12 [2]

a)

b)
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cenniejszych fragmentów zgrabianych roœlin oraz ogra-
niczenia wystêpowania w zgrabianej masie roœlinnej zanie-
czyszczeñ w postaci ziemi lub kamieni. W praktyce maszyny te
stosuje siê wszechstronnie: do zgrabiania s³omy, siana, resztek
po¿niwnych rozdrobnionych ³odyg i liœci kukurydzy
zbieranych, np. na cele energetyczne, co wp³ywa wprawdzie na
zwiêkszenie wykorzystania w roku, ale jednoczeœnie zwiêksza
zu¿ycie ich elementów roboczych i w konsekwencji prowadzi
do zmniejszenia liczby lat u¿ytkowania. W zwi¹zku z powy¿-
szym maszyny te powinny byæ zasadniczo wykorzystywane
w gospodarstwach posiadaj¹cych du¿e powierzchnie roœlin
motylkowatych, a w szczególnoœci lucerny lub w firmach
œwiadcz¹cych us³ugi zbioru zielonek.
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Tab. 1. Zestawienie parametrów konstrukcyjnych i eksploatacyjnych zgrabiarek podbieraczowo-przenoœnikowych [2]
Table 1. Specification of the construction and maintenance parameters of gatherer-conveyor rakes [2]
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PZ- zgrabiarka pó³zawieszana, ZP - zgrabiarka zaczepiana, S - zgrabiarka samojezdna
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GATHERER-CONVEYOR RAKES

Summary

The paper presents a review of constructional solutions used in the gatherer-conveyor rakes. Additionally, the most important
construction and maintenance parameters of the machinery were considered.

rake with belt conveyors, technical characteristicsKey words:
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